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Precis 



La presente invention a pour objet de completer nos inventions 
anterieures en dormant d'autres exemples de methodes de soutient des 
parties compressives des machines motrices rotativo-circulaires, de 
meme qu'en ajoutant quelques commentaires relatif a 1' interpretation du 
mouvement des parties compressives desquelles elles sont munies, et ce 
de maniere a ce que cet objet soit bien cerne. 
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Divulgation 



Dans nos travaux anterieurs, nous avons specifies que les trois solutions 
relatives aux machines motrices de type rotatives qui nous apparaissaient 
les plus susceptibles d'etre mises en pratique de facon efficace par les 
motoristes etaient les methodes de premier niveau, dite par engrenage 
cerceau, de second niveau , dite par engrenages porycames, et par poly 
induction, pref emblement semi transmittive ou dynamique, et 
finalement, de troisieme degr6, par dynamique Clokwise, de cylindre ou 
de pale, et ce preferablement avec mouvement a contrario des parties. 
(Fig.1) 

La presente invention entend done simplement aj outer, a titre 
complernentaire certaines considerations relatives aux precedents objets. 

La presente invention a par consequent pour premier objet de specifier 
Forigine de la dynamique Clokwise du point de vue de la methode 
d' observation permettant de la mettre en ceuvre. (Fig.2) 

Le deuxieme objet de celle-ci consistera a donner quelques interpretation 
supplementaire permettant de mieux comprendre et distinguer les notions 
d' induction montante, descendants et semi transmittive, ou virees sur 
elles-memes. (Fig.4) 

Le troisieme objet de celle-ci servira a preciser la marge de realisation 
des mouvements a contrario, e'est-a-dire du mouvement permettant de 
realiser les machines sous leur forme Moteur, des parties compressives 
des machines. (Fig. 5) 

La quatrieme partie de la presente solution technique consistera a 
montrer d'autres exemples de memodes de soutient appUcables pour ce 
type de machine, et comment, encore une fois, on les obti«nt & partir de 
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methodes d'induction de base, que Ton a subdivisees en les 
horizontalizant (Fig. 6) 



Dynamiques Clokwise et type d 'observation. 

Comme nous l'avons montr£ dans nos travaux anterieurs, les mecaniques 
de soutient des parties compressives ont et£ realisees par les inventeurs a 
partir de types d'observation donnes du mouvement des parties 
mecaniques et compressives de ces machines, et par consequent, des 
observations differentes ont 6t6 la consequence de type de mecaniques 
fort differentes. 

Un premier exemple de cet enonce est Pobservation des machines par 
une observation par un point d'observation exterieur et fixe. En ce cas, 
Ton constate que la pale des machines post rotatives toume en meme 
sens, mais a vitesse reduite de celle de Pexcentrique ou du vilebrequin. 
Cette observation induit directement un contrdle de la pale par une 
mecanique en produisant la reduction de vitesse orientationnelle 
appropriee. L'on pense principalement a la mecanique par mono 
induction de Wankle, permettant de mecaniser les figures de machines 
rotatives de Fixen, Cooley, Maillard, Moineau. (Fig.2 a) 

Un second exemple consiste a prendre pour acquis que Pobservation se 
produit plutdt a partie d'un point fixement situ6 sur Pexcentrique de la 
machine. En ce cas, Pon constate que, invariablement pour les machines 
post et retro rotative, la pale se deplace en sens contraire que celui du 
vilebrequin. Ce type d'observation impliquera necessairement que l'on 
aura pour objectif de realiser des mecaniques dont Pobjectif sera de 
realiser un mouvement contraire de la pale a celui de Pexcentrique. 
Les mecaniques realisees seront par exemple par engrenage 
intermediaire, par engrenage cerceau, par engrenage talon. (Fig. 2 b) 
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Un troisieme exemple consiste a imaginer un point d'observation cette 
fois-ci construit de telle maniere d'etre en rotation continue dans le 
meme sens que la pale et a sa hauteur. En ce cas, Ton constate le 
mouvement rotationnel secondaire de la pale, dans le meme sens que 
celui de Pobservateur. Cette methode permet de realiser le soutient par 
poly induction. (Fig. 2.c) 

Par la suite, Ton peut imaginer deux points d'observation dynamique , 
mais situes de facon oppos6es, ce qui permettra de mieux saisir la poly 
induction en double parties, de meme que la poly induction 
dynamique.(Fig. 2 d) Cette observation est importante non seulement 
parce qu' elle permet de demure la methode par poly induction, mais 
aussi, partant de cette methode , comprendre l'affirmation selon laquelle 
le vilebrequin reel, dans les machines conventionnelle a et6 realist a tord 
de fe^on confondue avec la pale, et qu'el existe principalement deux 
fa=con de corriger cette erreur, soit en le rdalisant a titre de vilebrequin 
maitre d'une poly induction, soit en le realisant, partiellement , ou 
totalement, de fecon confondue avec le cylindre, ainsi realise 
rotativement, et ce de preferences en mouvement a contrario. De ces 
deux seules facons, Ton parvient a realiser le vilebrequin maitre, non en 
peripheric, et de facon confondue avec la pale. 

Un regard plus specifique des rapports de tournage de la pale par rapport 
a i'excentrique, dans les machines conventionnelles, et de tournage des 
vilebrequins subsidiaires et du vilebrequin maitre, montre bien que les 
deux methodes realisent les formes de figures rotatives recherchees, de 
fecon inversee, mais dans des rapports identiques. En effet, les deux 
rapport sont de un sur trois. La pale toume en effet de un tour, pour trois 
tours d'excentriques, alors que le vilebrequin maitre tour aussi de un 
tour, pour trois tours de vilebrequins secondaires. La disposition au 
centre ou en peripheric de ces elements donne done le meme resuhat de 
figure, mais des resultats inverses au point de vue de la puissance, 
puisque l'une des methodes realise la machine sous sa forme 
compressive, et 1' autre sous sa forme motrice. 



5 



CA 02466987 2004-04-26 



C'est pourquoi, le retranchement de Paction du vilebrequin maitre reel, 
et le virement de sa rotativite" au cylindre, pourra aussi etre realist en 
retranchant total ou partiel de ce vilebrequin virtuel de la pale des 
machines conventionnelle, pour encore le realiser de facon confondue 
avec le cylindre. Le retranchement du vilebrequin virtuel du cylindre se 
fera en realisant une pale tournant a raison de un pour un de 
l'excentrique central, ou du vilebrequin secondaire central. 

Un dernier type d' observation sera construit en supposant un observateur 
situe cette fois-ci sur le vilebrequin maitre de la poly induction. Ainsi 
situe, robservateur observera a la fois le mouvement en Clokwise de la 
pale, et le mouvement r&rorotatif du cylindre. (Fig.3 a) 

La realisation de la machine par pale Clokwise est done r expression 
directe de ce type d' observation. (Fig. 3 b) 

Une derniere observation peut etre realisee en revenant a l'observation 
de base, a savoir a partir d'un observateur exteneur, mais en observant 
cette fois-ci une machine a mouvement en Clokwise de pale. Cette 
observation permet de soustraire les vilebrequins subsidiaires de leur 
emplacement et de les disposer, en un seul vilebrequin subsidiaire 
central, qui coordonnera, avec une induction, le mouvement en clokwise 
de pale. 



Obtention de la dynamique de mouvement clokwise par transfert de 
dynamique du vilebrequin maitre des poly inductions a cylindre 

Comme on Pa montre jusqu'a present, la methode la plus simple de 
realiser une dynamique en Clokwise de pale totale, est de soustraire le 
vilebrequin maitre des methodes par poly induction, et ne conserver, a 
titre de support de pales, que les vilebrequins subsidiaires, montes 
rotativement dans Pun des cotes de la machine. Le mouvement de 
vilebrequin maitre sera ainsi compense par le retro mouvement du 
cylindre. (Fig.l d) 
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Obtention de la dynamique de mouvement en Clokmse par transfer! 
partiel du mouvement ritrorotatif de pale au cylindre 

La possibility de realiser la machine a mouvement clokwise avec Paide 
d'un excentrique central trouve sa solution non pas a partir d'une 
observation par l'exterieur, en laquelle, comme nous l'avons deja 
mentionne, Ton note, pour la figure de base a pale triangulaire, un 
mouvement de pale se realisant trois fois plus lentement que le 
mouvement d'excentrique. Autrement dit, le mouvement du vilebrequin 
est equivalent a trois rotations par tour de pale. Ceci constitue une lacune 
de la conception de Tart anterieur de ces machines, qui comme nous 
l'avons deja notS, tente de soulever successivement chaque fece de pale. 
Le nombre de rotations du vilebrequin est done equivalent au nombre de 
face de pale. 

H faut plutot observer la machine a partir d'une observation par 
rexcentrique. L'on constate ainsi que la retro rotation de la pale est 
toujours, pour les cas de figures triangulaire, est de une demi de celle de 
la rotation de rexcentrique. 

Cette constatation nous permet d'enoncer une comprehension differente 
des rapports du mouvement de pale et de vilebrequin. En effet, au lieu de 
comprendre qu'elle tourne post rotativement trois fois plus lentement 
que rexcentrique, Ton observera qu'elle tourne retro rotativement , et 
orientationellement, et que le nombre de retro rotation par tour est 
equivalent a un sur le nombre de face du cylindre. 

Partant de ce constat, Ton pourrapar exemple dire que, dans le cas des 
machines post rotatives, la pale tourne retro rotativement un demi tour 
par tour de vilebrequin 
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Toujours partant de ce constat, il sera plus facile de comprendre que si 
ron stoppe, orientationellement le mouvement de la pale, Ton pourra en 
transferer en contrepartie la realisation au cylindre, qui la realisera. 

Dans les cas des inductions de premier niveau, done, le mouvement du 
cylindre est obtenu non pas par transfert du mouvement du vilebrequin 
maJtre reel, mais plutot, puisque le vilebrequin maitre se trouve 
virtuellement et lacunairement dans la pale dans ces machines, de celle- 
ci au cylindre. 

Obtention de la dynamique de mouvement en Clokwise par transfert 
partiel du mouvement rdtrorotatif de pale au cylindre 

Comme nous Favons deja montre, les realisations de Tart anterieur ont 
souffert de la realisation virtuelle du vilebrequin mattre de facon 
confondue avec la pale, et parmi les premier travaux permettant de 
contrer cette lacune et de restituer a la machine son effet de bielle, nous 
avons propose la realisation de la machine avec vilebrequins etages. 

Toujours en prenant pour exemple la machine post rotative a pale 
triangulaire, lors de sa realisation cette fois-ci etagee, Ton pourra 
constater que Ton pourra redistribuer les elements en soustrayant le 
vilebrequin maitre et en le realisant de focon confondue avec le cylindre , 
qui deviendra alors rotatif. Le deplacement horizontal du vilebrequin 
mattre forcera la disposition au centre du vilebrequin secondaire. 

Des lors l'on verra une fois de plus que les rations sont parfaitement 
respectes, puisque la rotation du vilebrequin central sera de deux fois 
celle du cylindre, done e^mivalente, pour un tour de celui-ci a son 
nombre d'arc, et non au nombre d'arcs de la pale, comme e'en est 
1' interpretation dans les machines de Tart anterieur. 

L'on voit done qu'ici, la redistribution consiste simplement en un 
deplacement du vilebrequin maitre de telle maniere de le realiser 
virtuellement dans le cylindre, et non dans la pale, comme e'est texas 
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des machines conventionnelle, et de vilebrequin secondaire au centre, la 
pale gardant exactement son meme ratio de r£tro toumage par rapport a 
celui-ci, ce qui prouve bien la qualite de redistribution. 

II est done important de clarifier que les machines a mouvement depale 
en Clokwise, lorsqu'elles sont realisies avec un seul vilebrequin central, 
sont le resuhat, a lew tour, d'une observation que Von peutproduire 
apres avoir monte les machines en mouvement Clokwise par poly 
induction fixe. Des lors, Von realise que le centre de la pale realise une 
course circulaire que Von peut produire par vilebrequin. 

Tl y a done une serie d 'observations , qui Vune a la file des autres 
permettent de realiser les machines en mouvement Clokwise depale, et 
qui n 'etaient pas connues de Vart antirieur. 

L'art anterieur, repetons le, considerait le mouvement de Vexcentrique 
central comme tournant a raison de trois tours pour un de celui de la 
pale. 

Le mouvement de la pale ne peut done Ore transfe~re directement au 
cylindre id, sans aussi modifier la vitesse du vilebrequin central, de telle 
maniere qu 'elle soit identique a celle des vilebrequin subsidiaires de la 
machine poly inductive, et celui de la pale, identique a celui des 
vilebrequin maitres, ces determinations de vitesse n 'etant pas connues de 
Vart anterieur et changeant la nature des pieces de telle maniere qu 'elle 
n 'etait pas connues de I 'art anterieur. 

Le mouvement des machines rotatives a pale en Clokwise et de 
figuration post rotatives, defini de telle maniere que les vilebrequin 
subsidiaires, ou le vilebrequin toume a raison du nombre de coti de 
cylindre et non du nombre de cote de pale, est un mouvement qui relive 
des poly induction et de Vobservation a partir de celle-ci et ne peut par 
consequent etrepartie de Vart anterieur. Par consequent ce mouvement 
est original a notre theorie. 
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Interpretation des mithodes d'induction montantes, descendantes, semi 
transmittives etagees, virees sur elles-mimes. 

La pr&ente a aussi pour objet de specifier 1'originaHte de nos travaux, du 
point de vue des methodes de soutient 

L'art anterieur est clairement contenu dans principalement deux 
mithodes de support assez rigides, et problematiques, soit les methodes 
par mono induction et par engrenage inteimSdiaire de Wankle. 

Nous.avons ajoute a ces methodes une serie de methodes 
supplementaires que Ton peut aussi caracteriser de methodes montantes, 
telles les methodes par engrenage cerceau, par engrenage talon et ainsi 
de suite. Ces methodes sont dites montantes parce qu'elles partent du 
centre de la machine, en prenant comme appui 1' engrenage de support, et 
monte vers l'engrenage d'induction situe sur la pale. 

Nous avons raffines ces methodes en supposant un engrenage de support 
dynamique, soit central, soit etage\ Dans le second cas, Ton parle par 
consequent de methode montante etagee. 

Nous avons ensuite montre que l'on pouvait utiliser toutes les m6thodes 
de support, cette fois-ci en sens contraire, en munissant la pale d'un 
engrenage de support, et une piece rotativement montee au centre avec 
un engrenage d'induction. Cette fois-ci, ce sera le mouvement de la 
partie en periph^rie qui entrainera le mouvement de rotatif central. 

A titre d'exemple, si l'on suppose un mouvement Clokwise de pale 
realise avec T aide de pieces coulissantes. Si par la suite Ton muni la pale 
d'un engrenage d'induction et un pieces central d'un engrenage 
d'induction, en reliant ces derniers d'un engrenage par exemple cerceau, 
le mouvement en Clokwise de la pale entrainera un mouvement de 
cylindre relnterpr&ation. 
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Le cylindre est done control^ par induction descendante par engrenage 
cerceau. 

Un autre type d'induction sera rinduction viree sur elle-meme, par semi 
transmission. Dans ces inductions, il s'agit de convertir un mouvement 
de centre par en un autre mouvement de centre. Ainsi, le mouvement 
retro rotationnel de cylindre, pourra, au lieu d'etre realise a partir d'une 
induction descendante de pale, etre realises par une inversion et 
reduction du mouvement du vilebrequin central. 

La presente invention a simplement pour effet de specifier qu l,on entend 
aussi par mouvement central un mouvement dont les parties serai ent 
soutenues par l'exterieur, et non par un axe, le centre de la rotation etant 
alors virtuel. 

Ces types de mecaniques ne sont pas prevus par l'art anterieur parce que 
Tart anterieur n'a pas deceit l'interel: des plus important de restituer a ces 
types de machines le nombre minimal de parties constituantes, soit trois, 
et n,a pas constate que la meilleure facon , par la suite de les disposer , 
de telle maniere que le controle des parties soit realisable sans 
cognement, etait de les disposer , pour ainsi dire horizontalement, ce qui 
suppose la participation du cylindre a contrario de celle de la pale. 



Mouvement a contrario 

De meme, dans Tart anterieur, Ton ne retrouve pas l'effet moteur pousse 
a son maximum par le mouvement a contrario des parties compressives, 
pale et cylindre. 

Bien entendu, tel que nous Tavons montr^, la figure a la fois la plus 
simple et la plus parfaite des mouvements a contrario est celle realise 
lorsque la pale ou le cylindre sont en mouvement en Clokwise. 
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La presente a pour objet de specifier que la realisation des mouvements a 
contrario n'est eependant pas restrictive a ces seules figures. En effet, les 
mouvements a contrario sont possibles pour les machines post rotatives, 
pour tout retro mouvement de pale dont la vitesse au surplus entre celle 
du mouvement en Clokwise et le mouvement standard. 
L'augmentation de vitesse de r&ro rotation de la pale, pour une m&ne 
figure sera alors compensee par la r&ro rotation du cylindre, dans une 
proportion moindre eependant que lors du mouvement en Ckokwise de 
pale. 

La mdme logique s'applique lors du mouvement a contrario r&rorotatif 
par cylindre Clokwise. Des lors le mouvement de cylindre ne sera plus 
en parfait Clokwise, et le mouvement rotatif du vilebrequin sera falsified 
ces deux elements demeurant eependant en mouvement a contrario. 



Mouvement rectiligne, et mouvement Clokwise par coulisses 

Pour le cas de realisation de petites pompes ou de petits moteurs par 
exemple, les mouvements en rectiligno-alternative, ou en Clokwise etant 
preTerentiel, Ton notera qu'ils peuvent aussi Stre realist par coulisse. 

Dans un premier exemple, Ton realise une machine Hybride, qui meme 
de figuration retrorotative, assure, deux fois sur quatre une compression 
interessante. L'on y note en effet que contrairement a ce que Ton 
retrouve dans des machines simplement de premier degr6, en lesquelles 
pale et cylindre tourne simplement rotativement, ici la pale a un 
mouvement rectiligne et le cylindre un mouvement rotationnel, ce qui a 
pour resultat que la pale penetre moins profondement dans les 
encoignures, mais plus profondement dans les cotes. Ceci se comprend 
parce que la rectiligne est la limite du mouvement retrorotati£ (Fig. ) 

Un deuxieme exemple a deja €t€ donn6 par nous mime, lors des 
commentaires relatifs aux inductions descendantes. II s'agit simplement 
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de specifier que le mouvement en Clokwise peut aussi 6tre realist par 
coulisses, ou tiges coulissantes, pour de petites applications. 

Polyinduction semi transmittive 

Nous avons specifie que l'induction des machines a mouvement 
Clokwise, ou de second et troisieme degr6 pouvait etre realisee par 
Padjonction de plus d'une induction, disposees non pas de fecon etegee, 
mais par association horizontale. Nous avons aussi specific que certaine 
induction, dont par exemple les poly inductions, et les poly induction 
semi transmittives etaient de niveau superieur de tain naturelle. Nous 
avons montr6 que Ton pouvait en effet diviser la poly induction et 
realiser les machines a mouvement clokwise de pale. 

La presente a simplement pour objet que Ton peut de la mdme maniere 
diviser et repartir les inductions par poly induction semi transmittive et 
dynamique. 

Dans le premier cas, Ton motivera Fengrenage interne cylindre 
rotationnel par des engrenages intermecliaires de semi transmission, 
disposes non phis sur le vilebrequin maitre, mais sur des axes fixes de la 
machine. Sur des axes fixes de la machine, Ton disposera par la suite les 
vilebrequins subsidiaires supportant la pale. 

L'on notera que Tun des axes pourra ne pas etre fixe, mais plutdt 
rotationnel afin de transporter, l'energie a Pexterieur. L'on constatera a 
cet assemblage que la rotation des vilebrequins subsidiaires entrafnant le 
mouvement Clokwise de pale, entratnera la rotation des engrenages de 
semi transmission qui a leur tour entraineront le retrorotation du 
cylindre. En supposant que Taxe de sortie rotatif est fix6 a s un des 
engrenages de semi transmission, Ton constatera qu'il absorbera les 
forces post rotatives de pale et retrorotatives de cylindre, et les couplera 
en une seule force de sortie. 
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La machine sera par consequent Motrice. De plus, Ton aura plus besoin 
de tige traversant celle-ci comme dans le cas des machines a poly 
induction fixe simple. L'on notera qu surplus que le cote" des cylindre 
pourra etre ouvert et segment^, de telle maniere de laisser passer les gaz 
et les le feux explosif. 



Poly induction dynamique 

L'on notera que dans le cas de montage des machines par poly induction 
fixe, Ton pourra realiser une poly induction alternative dynamique, de 
telle maniere de soulager Taction mecanique. 

Mouvement clokwise et engrenages polycames. 

L'on notera que, comme nous Favons specific a plusieurs reprises, toutes 
les machines peuvent bengficier d' engrenages polycames. Dans le cas 
des machines a mouvement clokwise, comme dans d'autres, 
Padoucissement du cylindre et les accelerations et decelerations 
successives des parties permettront une augmentation de la longueur des 
vilebrequins et de la vitesse de pale par rapport a celle du vilebrequin 
qui se traduiront par des augmentations de la puissance. 



Description sommaire des figures 

La figure 1 presente les methodes de premier niveau, dite par engrenage 
cerceau en a), de second niveau, dite par engrenages polycames en b) 
et par poly induction, preferablement semi transmittive ou dynamique en 
c), et finalement, de troisieme degre, par dynamique Clokwise, de 
cylindre qu de pale, et ce preTerablement avec mouvement a contrario 
des parties en d). 
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La figure 2 montre les methodes d' observations mise en oeuvre dans nos 
travaux anterieurs, et les mecaniques qui en decoulent 

La figure 3 montre les methodes d' observations mise en oeuvre pour 
realiser la dynamique en Clokwise. 

La figure 4 montre la logique de redistribution en mouvement Clokwise 
a partir d'une poly induction standard. 

La figure 5 montre la logique de redistribution a partir de mecanique de 
premier degre, comme par exemple par mono induction. 

La figure 6 montre la logique de redistribution a partir d'une logique de 
mecanique par etagement. 



La figure 7 montre une fois de plus, les avantageux des plus important 
des dynamiques Clokwise, qui permettent non seulement de realiser une 
poussee sur la pale qui soit egalisee, et cela, meme de facon superieures 
a celle d'un piston de machine a pistons, mais aussi qui permette de 
remplacer le mouvement contradictoire a l'interieur d'une meme partie . 
compressive, pour le realiser en mouvement contraire entre deux partie 
compressives, ce qui est un avantage majeur. 

La figure 8 donne quelques interpretations supplementaires permettant 
de mieux comprendre et distinguer les notions d'induction montante, 
descendante, et semi transmittive, ou virees sur elles-memes. 

La figure 9 servira a preciser la marge de realisation des moKvements a 
contrario, c'est-a-dire des mouvements permettant de realiser les 
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machines sous leur forme Moteur, des parties compressives des 
machines. Les limites de celle-ci se situent entre les mouvements en 
Clokwise et le mouvement standard. 

La figure 1 0 montre le deroulement pour un tour d'un mouvement a 
contrario se situant entre le mouvement en Clokwise et le mouvement 
standard. L'on y retrouve huit compressions, et par consequent 
explosions, par tours, par consequent un soutient par exemple par poly 
induction de rapport d'engrenage de un sur neuf. 

La figure 1 1 consiste a montrer que l'on peut realiser les mouvements a 
pale alternative rectiligne, ou a mouvement en Clokwise par coulisses. 
Bn a) c'est le cylindre qui a un mouvement a la fois rectiligne et rotati£ 
et la pale seulement rotatif. En b) le mouvement en Clokwise de pale est 
assurd par deux arrangements coulissants en combinaison. Ces 
arrangements, qui ne requierent aucun engrenage, sent suggeres pour de 
petites pompes rotanves. 

La figure 12 montre pour un tour, une structure de cylindre en action 
rectiligno-circulaire en conjonction d'une action de pale circulaire. 

La figure 13 consistera a montrer d'autres exemples de m&hodes de 
soutient applicables pour ce type de machine, et comment, encore une 
fois, on les obtient a partir de meihodes d'induction de base, que Ton a 
subdivisees en les horizontalisant. L'on applique ici la methode par 
soutient semi transmittive avec deux ensembles d'engrenages semi 
transmittif, ou un seul. 

La figure 14, en a) montre que les poly inductions dynamiques sont aussi 
applicables, de meme que les poly inductions ou induction a engrenages 
polycames. L'on voit en effet que la poly induction utilisee comporte de 
elision de dents de Tengrenage de support, dont l'effet est de neutraliser 
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attemativement Tinduction negative et de faire travailler Peffet de 
penture de pale, nomine mouvement boomerang. 



En b), Ton montre simplement que les engrenages, meme des machines 
en Clokwise peuvent etre realist de facon mouvement, de telle maniere 
de realiser de 1' acceleration deceleration successive des pieces. 



La figure 1 5 montre que l'une des parties peut etre realisee par poly 
induction , et le cylindre par induction semi transmittive. 

La figure 16 montre plutot un arrangement dont la semi transmission 
inversive est realisee par engrenages non a pignon. Ici la semi 
transmission sera inversive, mais la vitesse du cylindre sera superieure k 
celle du vilebrequin. 

La figure 17 montre que pour non seulement rendre la vitesse du cylindre 
inversive, mais aussi la diminuer par rapport a celle du vilebrequin, Ton 
monte au contraire l'engrenage interne sur le vilebrequin, pour ensuite le 
couple indirectement, par le recours d' engrenages intermediaires 
descendants, a l'engrenage de pale, de type interne, ou de type externe. 

La figure 1 8 montre que les deux structures peuvent etre faite, Tune par 
une poly induction montante, et l'autre par poly induction descendante 

La figure 19 montre que Ton pourrait a la limite simplifier les induction 
et les realiser pour l'une par une mono induction montante et pour 
l'autre par une mono induction descendante 1, ces inductions pouvant 
etre disposees du meme cote, ou chacune d'un cote de la pale . 
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Description detaillee des figures 

La figure 1 presente les methodes de premier niveau, dite par engrenage 
cerceau en a), de second niveau, dite par engrenages polycames en b) 
et par poly induction, preferablement semi transmittive ou dynamique en 
c), etfinalement,detroisiemedegr6, par dynamique Clokwise,de 
cylindre ou de pale, et ce preTerablement avec mouvement a contrario 
des parties en d). 

Nous pensons que chacune de ces methodes de guidage permet de 
realiser les machines de figuration rotatives de telle maniere d'en 
ameliorer le rendemeht et d'en soustraire les defauts. 

La methode par engrenage cerceau permet entre autre ime commande de 
F engrenage d'ihduction 1 par un couplage par l'exterieur 2 de 
Pengrenage cerceau 3 De plus, elle permet le soutient de la pale par 
maneton 4, et non par excentrique, comme c'est le cas dans les machines 
standard, ce qui reduit enormement la friction. Finalement, elle permet 
une piece de couplage de Pengrenage de support 5 et de Pengrenage 
d' induction 1, soir Pengrenage cerceau 3, dont la rotation est lente et 
bien centree. 

La figure b montre la methode par engrenage polycame: La position des 
engrenages polycames peut etre diverses. Ici, Pon a une position de 
Pengrenage polycame d'induction 6 dans le sens de la pale 7, et 
Pengrenage polycame de support 8 dans le sens perpendiculaire au 
cylindre 9. Le resultat de cet arrangement produit des accelerations et 
decelerations fevorables de la pale par rapport a la vitesse constante de 
P excentrique. Notamment ici, Pon assiste a une reduction de la vitesse 
de la pale lors de son passage supeneur 10, ce qui permet d'augmenter la 
force compressive de la machine, et a une acceleration de la vitesse de 
celle-ci, lors de la descente, 11, ce qui lui permet de rattraper en partie la 
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vitesse de l'excentrique, reduisantpar consequent la contradiction de 
mouvement entre ces parties, pale et vilebrequin. 

La figure c) montre une methode par poly induction dynamique. Ce type 
de poly induction est tr's avantageux puisque pennet, de realise un poly 
induction a double parties, la realisation en boomerang 12 du 
mouvement de la pale, a partir d'une poly induction en trois parties dont 
les partie travaillent alternativement par le jeu successif des parties 
actives 13 et passives 14 des commandes des engrenages. 

La figure d) par mouvement en boomerang evacue totalement les 
contradictions entres le vilebrequin et la pale, et les deplace entre la pale 
et le cylindre 15, ce qui realise la machine dans sa fonction purement 
motrice. 

La figure 2 montre les methodes d'observations mise en oeuvre dans nos 
travaux anterieurs, et les mecaniques qui en decoulent 

L'on doit supposer que les mecaniques conventionnelle, telle 
particulierement la methode par mono induction a tet£ cree a partir d'une 
observation des pieces par l'exterieur 16, en laquelle, ce qui apparaft le 
plus evident, consiste en ce que, pour les machines post rotatives, la pale 
agit en meme sens, mais de facon plus lente 17 que celle de 
l'excentrique 18. C'est un defaut majeur des machines rotatives 
standard, puisqu'en celles-ci, Ton demande a Texplosion de produire 
deux vitesses differentes, dont Tune, celle du vilebrequin sera en 
survitesse. 



Nous avons deja propose un deuxieme type d'observation, dit de 
Tinterieur. Partant de ce type d'observation, dont Fobservateur est ici 
dispose sur le manchon de l'excentrique, 19, l'on s'apercoit plutdt que la 
pale est en retrorotation 20 par rapport a l'excentrique 21. Encore la, ce 
type d'observation pennet de constater une seconde lacune fondamentale 
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des machines rotatives conventionnelles, a savoir que la m§me explosion 
doit produite a la fois et simultanement retrorotation et rotation, ce qui 
est contradictoire. 

La figure c) montre un type d'observation construite. En celle-ci 
l'observateur est dispose sur une piece elle-meme en rotation constante a 
hauteur de la pale.22 Cet observateur verra par consequent le 
mouvement circulaire des pointes de pales 23 . L' addition des 
mouvements de Pobservateur 24 et de Tobservation 23 permettra de 
creer la methode par poly induction de base. 

Cette observation permettra par consequent de realiser le mouvement de 
la pale comme une addition de deux mouvements post rotatifs, et par 
consequent de soustraire la pale aux contradictions que creent les 
mecaniques issues des deux premieres observations. 

La figure 3 montre les methodes d' observations mise en oeuvre pour 
realiser la dynamique en Clokwise. 

Dans la premiere, un observateur est situ6 cette fois ci sur le vilebrequin 
maitre d'une machine poly inductive.25 II peut done apercevoir a la fois 
le mouvement en Clokwise de la pale 26, et le retro mouvement du 
cylindre 27. 

Des lors, Ton pourra realiser la machine de facon materielle de telle 
maniere qu'elle respecte Pobservation. 

La realisation de cette machine permettra a son tour de produire des 
observations par Pexterieur et par Finterieur 28. Ces observations 
r^veleront que lors que le mouvement en Clokwise de pale, tout point de 
la pale, et par consequent le centre 29 de celle-ci produit exactement la 
meme rotation que les excentriques et le pointes. 
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Par consequent, cette constatation permettra de constater que l'on peut 
remplacer les excentriques penpheriques par un excentrique central, et 
realiser a partir de celui-ci une induction de un sur permettant de realiser 
le mouvement Clokwise de pale. 

La figure 4 montre la logique de redistribution en mouvement Clokwise 
a partir d'une poly induction standard. Dans cette logique, le mouvement 
du vilebrequin maitre 30 est retranche, et sa realisation est effectuee en 
contre partie par la mise en rotation du cylindre. La r&ro rotation du 
cylindre 3 1 sera done de un tour pour deux tours de vilebrequins 
subsidiaires 32, ce qui est equivalent aux rapport de poly induction. 

La figure 5 montre la logique de redistribution a partir de mecanique de 
premier degreV comme par exemple par mono induction. Nous avons 
souvent mentionn6 que deux des principales lacunes des machines 
standard etait d'avoir realist le mouvement de la pale par un mouvement 
excessif de l'excentrique central, dont la vitesse devait etre par la smte 
diminuee par la r&ro rotation de la pale. La deuxieme lacune a par 
consequent consiste a realiser le vilebrequin maitre de facon confondue 
avec la pale. 

Comme dans la methode par poly induction, e'est le vilebrequin maitre 
qui cette fois-ci sera confondu avec le cylindre, lui imprimant une 
rotation. 

En effet, si l'on examine le mouvement de la pale, du point de vue d'un 
observateur dispose sur le vilebrequin, l'on s'apercoit que la pale subit 
une retro rotation d'une valeur de une demi de celle de la rotation du 
vilebrequin .Par consequent, par exemple, apres un quart de tour de 
tournage de l'excentrique 34, l'on doit produire une retro rotation de pale 
de un huitieme de tour 35 pour realiser le cylindre projete. 

Par consequent, si Ton projette de retrancher 1' opposition pale 
vilebrequin en soustrayant a celle-ci son mouvement retrorotatif 
orientationnel , done la composante vilebrequin maitre qui s'y trouve, 
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Ton devra differer ce mouvement en le realisant de facon confondue 
avec le cylindre . L'on aura done un vilebrequin maitre qui tourne a 
raison du meme nombre de tour que le nombre des arcs du cylindre , et 
ce par tour de cylindre , ce qui correspond a la prescription des machines 
a cylindre Clokwise 

La figure 6 montre la logique de redistribution a partir d'une logique de 
m&anique par etagement 

Une cette methode, comme dans la poly induction, le vilebrequin maitre 
sera deplacS horizontalement et sera realises de facon confondue avec le 
cylindre.36 Le vilebrequin 6tag6 et la pale seront ramenees au centre 37. 
En consequence, les rapports de tournage des pale, vilebrequin et 
cylindre seront respectes, puisque, le vilebrequin secondaire, dispose au 
centre tournera a raison deux tours par tour de cylindre, pour cette 
figuration, ce qui correspond au nombre d'arc de cylindre et non au 
nombre de cotes de la pale, ce qui est obtenu par poly induction, toute 
realisation Clokwise etant une image de la poly induction redistribuee. 

La figure 7 montre une fois de plus, les avantageux des plus important 
des dynamiques Clokwise, qui permettent non settlement de realiser une 
poussee sur la pale qui soit egalisee, et cela, mdme de facon superieures 
a celle d'un piston de machine a pistons, mais aussi qui permette de 
remplacer le mouvement contradictoire a l'interieur d'une meme partie 
compressive 38, pour le realiser en mouvement contraire entre deux 
partie compressives 39, ce qui est un avantage majeur. 

La figure 8 donne quelques interpretations supplementaires permettant 
de mieux comprendre et distinguer les notions d' induction montante, 
descendante, et semi transrnittive, ou virees sur elles-m6mes. 

Dans cette figure, Ton resume 1' ensemble des inductions montantes en 
disant que regie generale, elles ont un engrenage de support , fixe ou 
dynamique situ^ au centre de la machine, un engrenage d' induction situe 
sur la pale 41 , et un engrenage, ou un ensemble d'engrenages de 
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couplage de ceux-ci 42 . Le mouvement orientationnel de la pale est 
done contrdle, meme en peripheric par cet ensemble. 

Inversement, les inductions descendantes partent d'un mouvement donn£ 
en peripheric et les transforme en mouvement rotatif ou retrorotatif 
central. Si Ton suppose par exemple en b) un guidage de pale en 
mouvement Clokwise realist par des parties coulissantes 44. Par la suite, 
Ton muni la pale d'un engrenage de support peripherique 45, et un piece . 
centrale d'un engrenage d' induction 46. L'on couple ces engrenages 
d'un tiers engrenage 47. 

L'on realisera des lors que lors de la rotation du vilebrequin et par 
consequent de l'execution du mouvement en Clokwise de pale, 
1' engrenage central et la piece a laquelle il est fixe entreront en rotation , 
d'ou 1' expression d'induction descendante. 

En c) l'on retrouve un poly induction semi transmittive. Ce type de poly 
induction a ete realist par nous meme pour rendre actif mdme la partie 
arriere de la pale. Dans cet arrangement, les vilebrequins secondaires 48 
et leurs engrenages d'induction 49 et de semi transmission 50 sont 
actives par leur couplage a Pengrenage de support 5 1 . 

En d) l'on a une induction etagee, composee de deux mono inductions, 
l'une a engrenage de support fixe 52, et l'autre a engrenage de support 
dynamique peripherique 53. 

En e ) l'on a finalement une dynamique en Clokwise a support semi 
transmittif. 55 

La figure 9 servira a preciser la marge de realisation des mouvements a 
contrario, e'est-a-dire des mouvements permettant de realiser les 
machines sous leur forme Moteur, des parties compressives des 
machines. Les limites de celle-ci se situent entre les mouvements en 
Clokwise et le mouvement standard. 
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Pour les machines post rotatives, la r&ro rotation de la pale doit Sure 
diminuee pour realiser un mouyement Clokwise. Si elle 1' est trop, la 
figure deviendra r&rorotative, et ne sera plus a contrario. 

L'on pourra done la diminuer de facon moins appreciable que lors d'une 
realisation en Clokwise, et ainsi profiter de l'effet a contrario. 



Par exemple, apres un quart de tour de l'excentrique d'une machine 
standard la pale a accompli une retro rotation de un huitieme de tour 56. 
Dans un moteur a mouvement Clokwise, elle a accompli une retro 
rotation annulant la rotation de l'excentrique, soit de un pour un, done 
d'un quart de tour, par rapport a l'excentrique 57. 

L'on pourra done realiser un mouvement a contrario avec une retro 
rotation de pale de l'ordre de un sixieme de tour par quart de tour 
d'excentrique, sans pour autant realiser un mouvement Clokwise, et en 
ce cas, apres un quart de tour la pale se trouvera entre les deux points 
initiaux.58 

Une autre explication de ceci pourra etre produite a partir d'une 
observation exterieure. Vue de l'exterieur la pale d'une machine standard 
a parcouru un huitieme de tour, celle d'un mouvement en Clokwise un 
huitieme. Par consequent un mouvement de pale de trois trente deuxieme 
d tour sera a contrario, mais non pas en Clokwise. 

La figure 10 montre le deroulement pour un tour d'un mouvement a 
contrario se situant entre le mouvement en Clokwise et le mouvement 
standard. L'on y retrouve neuf compressions, 60 et par consequent 
explosions, par tours, par consequent un soutient par exemple par poly 
induction de rapport d'engrenage de un sur neuf. 

La figure 1 1 consiste a montrer que l'on pent realiser les mouvements a 
pale alternative rectiligne, ou a mouvement en Clokwise par coulisses. 
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En a) c'est le cylindre qui a un mouvement a la fois rectiligne et rotatit 
et la pale seulement rotatif. En b) le mouvement en Clokwise de pale est 
assure par deux arrangements coulissants en combinaison 61 . Ces 
arrangements, qui ne requierent aucun engrenage, sont suggeres pour de 
petites pompes rotatives. 

La figure 12 montre pour un tour, une structure de cylindre en action 
rectiligno-circulaire en conjonction d'une action de pale circulaire. 
L'on y voit que le mouvement rectiligne augmente Penfoncement des 
pales lors des compressions 62 et diminue renfoncement de leurs points 
lors des expansions 63 , ce qui permet de bons rations de compression, 
meme pour des machines retrorotatives. 

Ce type d'arrangement permettra de realiser des machines pompes de 
type retrorotative avec peu de pieces et sufifisamment de compression. 

La figure 13 consistera a montrer d'autres exemples de memodes de 
soutient applicables pour ce type de machine, et comment, encore une 
fois, on les obtient h partir de m&hodes d'induction de base, que l'on a 
subdivisees en les horizontalizant. L'on applique ici la m&hode par 
soutient semi transmittive avec deux ensembles d'engrenages semi 
transmittif, ou un seuL 

Dans ce type d'arrangement, la methode par semi transmission sera 
redistribuee, pour ainsi dire horizontalement. 

. Comme dans la m&hode de poly induction redistribue pour un 
arrangement en Clokwise , le vilebrequin-maitre seraretranche, 
L'engrenage de support initial deviendra l'engrenage d'induction de 
cylindre 66 Les engrenages de semi-transmission 67 seront disposes 
rotativement sur des axes 68 et seront couplees aux engrenages 
d'induction 70 des vilebrequins 71 d'induction de pale. 
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L'engrenage d'induction de cylindre interne sera fixe" au cylindre 72. 
La pale 73 sera reliee aux vUebrequins d'induction. L'on notera que la 
pale pourra aussi eire pourvue de tiges de support, inserees rotativement 
aux cames des engrenages d'induction, ce qui assurera un meilleur 
equilibre. Nous choisissons ici simplement l'arrangement pour sa facility 
de representation. 

Pale et cylindre verront done leur engrenages d'induction respectifs 
couples aux memes engrenages de support, ce qui produira P opposition 
de mouvement de ces parries recherehee. 

L'on pourra aussi choisir l'un des engrenages de support, pour le munir 
d'un axe de sortie 80, qui sera birotatif, puisqu'il accumulera les force 
post et re^rorotatives de la machine. Plusieurs autres m&hodes d sorties 
pourront etre realisees sans changer V essence de la machine. 

En b de la meme figure, un seul engrenage de support sert a alimenter 
mecaniquement a la fois les engrenages d'induction de pale et 
l'engrenage d'induction de cylindre, et cet engrenage, comme 
precSdemment est fixe" a l'axe maitre de la machine 80. 

L'on notera que Ton peut aussi realiser l'engrenage de support sous la 
forme d'un double" 81 de celui-ci, et ce pour de simples raisons 
materielles permettant de garder les arrangements bien positionnes et 
centres 

• • 

L'on notera que l'on peut aussi realiser le couplage et la coordination des 
engrenages et des parties auxquelles ils sont relies par une chaine 82, tel 
quele montre la figure 3. Ici les engrenages d'induction de vilebrequins 
secondari es 83 sont au nombre de trois, et la chaine les relie a 
rengrenage de cylindre 84 

La figure 14, en a) montre que les poly inductions dynamiques sont aussi 
applicables, de meme que les poly inductions ou induction a engrenages 
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polycames. L'on voit en effet que la poly induction utilisee coraporte de 
Elision de dents de l'engrenage de support, dont l'effet est de neutraliser 
alternativement Pinduction negative et de faire travailler l'effet de . 
penture de pale, nomm6 mouvement boomerang. 

En b), Ton montre simplement que les engrenages, raeme des machines 
en Clokwise peuvent 6tre realist de facon mouvement, de telle maniere 
de realiser de l'acceleration deceleration successive des pieces. 



La figure 15 montre que Tune des parties peut etre realisee par poly 
induction 92, et le cylindre par induction semi transmittive. Les deux 
inductions sont unies par le raeme ensemble. En effet, ici Ton suppose 
que le vilebrequin maitre 92 et 1'engrenage d'induction de semi 
transmission 94, sont montes sur le merae axe. L'on suppose par la suite 
que les engrenages de support dynamique de la poly induction 98 et 
Fengrenage d'induction 95 de cylindre sont reliees de facon rigide entre 
eux et au cylindre, 86, et que cet ensemble est couple a rengrenage de 
semi transmission par rengrenage de support de semi transmission 94. 

Par consequent la rotation du vilebrequin entraine simultanement la 
retrorotation du cylindre, et Ton produit ainsi l'effet mecaniquo- 
compressif en diagonal entre la pale et le cylindre 

La figure 16 montre plutdt un arrangement dont la semi transmission 
inversive est realisee par engrenages non a pignon. Ici la semi 
transmission sera inversive, mais la vitesse du cylindre sera superieure a 
celle du vilebrequin. 

La figure 17 montre que pour non settlement rendre la vitesse du cylindre 
inversive, mais aussi la diminuer par rapport a celle du vilebrequin, Ton 
monte au contraire rengrenage interne sur le vilebrequin, pour ensuite le 
couple mdirectement, par le recours d' engrenages interm^diaires 
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descendants, a l'engrenage de pale, de type interne 102, ou de type 
externe 103. 

La figure 18 montre que les deux structures peuvent etre faite, l'une par 
une poly induction montante, 105, et l'autre par poly induction 
descendante 107. En ce cas, les engrenages d'induction de la premiere 
108 seront couple ou dispose sur le m&ne axe que ceux de support 
penpheriques de la seconde 109 , et qui actionneront aleur tour 
T engrenage central de cylindre 110. 

L'on obtiendra encore une fois l'effet mecamco-compressif a contrario et 
en diagonale deja decrit 99 

La figure 19 montre que Ton pourrait k la limite simplifies les induction 
et les realiser pour l'une par une mono induction montantel20 et pour 
l'autre par une mono induction descendantel21 , ces inductions pouvant 
etre disposers du m&ne cote, 123, ou chacune d'un coti de la pale 122. 
L'on retrouvera, encore une fois ie m6me effet moteur recherche 99, a 
contrario, autant pour la geom&rie que pour la mecanique des parties 
compressives. 

L' on notera , en ces dernieres figures les faits suivants. En toute 
mecanique, lorsque le mouvement de pale ou de cylindre est en Clok 
wise, le vilebrequin martre virtuel est soustrait de la pale, et dispose^ au 
centre, puisqu'il est confondu avec le cylindre rotationnel a contrario. 

Lorsque, pour ces mecaniques, le mouvement a contrario n,est pas en 
Clokwise, une parie seulement du vilebrequin est soustraite de la pale , et 
des effets be^efique ponr autant sont ajoutes. 

Finalement, lorsque la machine est realisee en mouvements a contrario, 
mais non en clokwise, et au surplus en poly induction de pale, c,est une 
partie du mouvement du vilebrequin maitre qui est transfer^ au cylindre , 
pour produire l'effet contrario mecanique. Les avantages de la machine 
sont done partagees entre ceux de la poly induction et dceux du partfait 
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mouvement Clokwise, mais au surplus, ce type de machine comme on 
l'a montre permet plusieurs erosions par tour pour une pale ayant une 
large cylindree, ce qu'une pale a plusieurs faces, mais a cylindre non 
dynamique ne pourrait realiser sans produire des encoignures de cylindre 
trop marquees pour les segments. 
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V 



Revindications 



Les revendications pour Iesquelles un droit de propriete est demand^ sont 
ies suivantes : 

Revendication 1 

Une machine dont la figuration dont le mouvement des parties 
compressives, pales et cylindres, estdit acontrario 

Revendication 2 

Une machine telle que definie en 1, dont les parties constituantes sont 
les suivantes : 

- un corps de la machine, dans lequel est dispose F ensemble 
compressit; et 1' ensemble mecanique 

- un ensemble compressif form6 d'un cylindre ayant une 
fonction dynamique, et d'un pale, elle aussi dynamique 
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chacune des parties compressives agjssant a contrario l'une de 

4 Hmite, le mouvement Clokwise ou rectUigne pouvant toe parte de 

ce mouvement a contrario 



Revendication 3 



Une machine telle que deiinie en 1 et 2, dont les parties compressives 
realisent des mouvement circulaires ou planetaires et sont soutenues par 
des mecaniques d'induction de premier degr6 



Revendication 4 



Une machine telle que dSfinie en 1,2,3, dont les parties compressives a 
contrario decrivent chacune des formes de deuxieme mveau et sont 
soutenues par des mecaniques de second degr6 

Revendication 5 

Une machine dont une partie du mouvement a contrario est r6alis6 par 
une piece compressive dont le mouvement est alternativement rectmgne, 
ou en mouvement Clokwise. 

Revendication 6 

Dont le mouvement en rectiligne alternative, ou en Clokwise est celui de 
la pale 

Revendication 7 

Dont le mouvement en rectihgne alternative, on en Clokwise est celui du 
cylindre. 
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Revendication 8 

Une machine telle que dSfinie en 1,2,3, dont le mouvement a contrario 
est realise par une action des pfces se situant entre Taction standard, et 
Taction par dynamique Clokwise 

Revendication 9 

Une machine telle que d^finie en 1 et 2, dont la redistribution, a partir est 
realisee a partir d'une polyinduction standard, semi transmittive, ou 
dynamique, en transferant la rotation du vilebrequin-maitre a une centre 
partie r^trorotative realisee par un cylindre rotationnel. 

Revendication 10 

Une machine telle que dSfinie en 1 et 2, dont la redistribution est realise 
a partir d'un mecanique standard, et dont le mouvement orientationnel 
de la pale est soustrait et transferer a une contre partie, telle un cylindre 
rotationnel, et ce dans les limites d'une mouvement a contrario de ces 
parties 

Revendication 11 

Une machine telle que definie en 1, 2, 10, dont la pale et le cylindre sont 
conduites par des mecaniques en contre sens, realise a partir de semi 
transmissions inversives. 

Revendication 12 

Une machine telle que d6finie en 1 1 dont Taxe de motricite de la 
machine est fixe ou couplg directement au cylindre 
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Revendication 13 

Une machine telle que definie en 1,2,1 1 dont Pinduction de pale est une 
induction choisi parmi les inductions avec excentrique central, et une 
semi transmission de type inversive a engrenage pignons 

Revendication 14 

Une machine telle que definie en 1,2,1 1 dont P induction de pale est une 
induction choisi parmi les inductions avec excentrique central, et une 
semi transmission de type inversive a engrenage pignons a poly 
induction inverse , ou en peripheric 

Revendication 15 

Une machine telle que definie en 13,14, dont la pale est conduite par 
poly induction . 

Revendication 16 

Une machine telle qui definie en 15, dont Pune des poly induction est 
realisee a partir d'un engrenage de support fixe, et la seconde , a partie 
d,engrenages de support dynamique fixes sur les meme axes que les 
engrenages d'induction et activant Pengrenage central de cylindre . < 

Revendication 17 

Une machine telle que definie en 15, dont Pune des partie est guidee par 
poly induction et P autre dont Pengrenage de support, de type interne, est 
dispose sur le vilebrequin et actionne Pengrenage de cylindre par le 
recours a un ou plusieurs engrenages intermediaires montes sur des axes 
fixes au mur de la machine, ou a dos de Pengrenage de support. 
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Revendication 17 

Une machine telle que definie en 1,2 dont les inductions montantes et 
descendantes sont des inductions de premier degre, par exemplepar 
mono induction montanteet descendante, chacunede ces inductions^ 
7ZtsT^ Q sur un cote de pale, ou les deux induction etant situees sur le 
meme cote. 

Revendication 19 

Tine machine telle que dSfinie en 1 et 2, dont la redistribution est realisee 
^o^emeclque en etagement redistribuee horizontalement, en 
rJalisant le vilebrequin maitre de fecon confondue avec un cylmdre 
devenant par ceia rotationnel, et en disposant de fecon cento* le 
vuebrequm secondaire soutenant la pale dont le mouvement sera en 
Clokwise. 



Revendication 20 

Une machine telle que dSfinie en 5,6,7, dont le mouvement du 
vilebrequin central ou des vilebrequins subsidiaires tourne a raison du 
memenombre de cote d'arc de cylindre, et ce pour chaque tour de 
rotation du cylindre . 

Revendication 21 

Une machine dont le mouvement rectiligne alternatif, ou en Clokwise est 
realist a partir d'action coulissante en combinaison. 

Revendication 22 

Une machine telle que definie en un dont possedant plus d'une partte 
compressive, et pour chacune une induction meeamque ces inductions 
m&aniques etant horizontale l'une par rapport, et ces mecaniques 
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pouvant 6tre de premier degrS, second degre, ou plus, de telle maniere de 
realiser une course non rotative, ou planetaire de sa partie. 

Revendication 23 

Dont les mecaniques mises en composition sont pour Tune montante, et 
1' autre descendante 

Revendication 24 

Une machine telle que d6finie en 1 et 9, dont les deux ensembles 
mecaniques mis en coordination sont pour Tune montante, et pour 
P autre virees sur elle-meme 

» 

Revendication 25 

Une machine telle que definie en 1 et 9, dont les mecaniques sont une 
redistribution d'une mecanique initiate de second degrg ou degre 
superieur naturelle, en deux mecaniques mises en coordination.. 

Revendication 26 

Une machine telle que deHnie en 1 et 9 



Revendication 27 

Une machine, telle que definie en 1, 2, 3 dont les machines de guidage 
des parties compressives sont des realise par le couplage 

- d'une mecanique de soutient standard de premier, deuxieme, 
troisieme degre, pour la pieces compressive peripherique, dite 
mecanique montante, et partant de cette pale, ou de cette 
mecanique, une mecanique, dite mecanique descendante, guidant la 
rotation de la piece compressive centrale. 
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Ou encore, 

Une mecanique montante, pour le guidage de la piece compressive 
peripherique, et une mecanique viree sur elle-meme, qui partant de 
l'excentrique, rSalisent la rotation des pieces centrale. 



Revendication 27 

Une machine telle que deiinie en 1 et 2, dont la piece de compression de 
peripheric est la pale et la piece de compression du centre, le cylindre. 

Revendication 28 

Une machine telle que definie en l et 2, dont la piece de compression de 
peripheric est le cylindre et la piece de compression du centre, la pale 

Revendication 29 

Une machine dont le mouvement de pale et du cylindre est realist a 
partir de la redistribution de la mecanique de soutient ladite par 
polyinduction semi transmittive, les parties pouvant etre decrites comme 
suite, 

- Une pale en mouvement Clokwise realist a partir de soutient de 
doubles vilebrequins 

- Des vilebrequins soutenant la pale et nommes vilebrequin 

d' induction, ces vilebrequins 6tant montes rotativement par ou sur 
des axes eux-mSmes montes dans le flanc de la machine, 
Et ces vilebrequins etant couples par un moyen tel des engrenages 
d'induction a des engrenages de semi transmission 

- des engrenage de semi transmission montes rotativement par ou sir 
des axes dispose dans le flanc de la machine, ces engrenage 
couplant indirectement les engrenages de support et d'induction 
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- un cylindre montd rotativement dans la machine, et muni d'un 
engrenage de support interne, lui-meme couple aux engrenages de 
semi transmission 

- un axe de sorti, fix6 rigidement k l'un des engrenages d'induction ou 
de semi transmission, 

L' ensemble de ces parties etant montees de telle maniere que le 
mouvement en Clokwise de la pale soit synchronise au mouvement 
retrorotatif due cylindre 

Revendication 30 

Une machine telle que definie en 9, dont les deux engrenages d'induction 
sont couples a un seal, ou un seule ensemble d* engrenages de semi 
transmission 

Revendication 31 

Une machine telle que definie en 1 et 10, dont le mouvement Clokwise 
est attribuS au cylindre et le mouvement rotatif a la pale. 

Revendication 32 

Une machine telle que definie en 1, 9, 1 1, dont au mois un engrenage ou 
ensemble d'engrenages est de type polycame. 

Revendication 33 

Une machine telle que definie en 1, 9, 1 1, dont les engrenages internes 
sont remplacees par une chaine 

Revendication 34 

Une machine telle que definie en 1, 12, dont les vilebrequins subsidiaires 
sont situes au centre et en peripherie 
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Revendication 35 

Une machine telle que definie en un dont le controle en Clokwise est 
realisee par structure engrenagique, par engrenage talon, par engrenage 
cerceau, ou par toute methode de premier degr6, avec ou sans semi 
transmission. 



Revendication 36 

Une machine telle que definie en 1, dont Tun des cotes du cylindre est 
manquant, le cot6 du moteur servant, avec l'aide de segment a conserver 
la compression. 

Revendication 37 

Toute machine telle que definie aux presentes dont les engrenages de 
support et d'induction sont relics par une chaine . 

Revendication 38 

Toute machine telle que definie en 1, dont l'une des inductions est 
realisee avec l'aide d'un engrenage de support dynamique, central, 
moyen, ou peripherique ou 6tage 
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